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 This project involves the design of software simulation to make the inverted 
pendulum to remain upright.  The pendulum will depend on the cart so that it can 
oscillate in a clockwise and counter clockwise direction.  Next the cart will be able to 
move along a straight line along the direction in which the pendulum swings.  With 
the dynamic that drive the cart’s motor along the track as the motion of the 
pendulum, the pendulum is actually will be prevented from falling from an upright 
position.  Inverted pendulum control problem in this way is a classic way for the 
control system, because the system is inherently unstable.  The pendulum will not 
remain upright without external force.  This type of system is also very difficult to 
control manually, and thus it is requires the use of electronic controls.  In this project, 
the control algorithms used are the fuzzy logic and PID which is an AI controller and 
classical controller respectively.  Both algorithms will be implemented digitally 
using MATLAB Simulink software. Finally, this project will demonstrate the 
effectiveness of control system to stabilize the inverted pendulum quickly, and it will 
























 Projek ini melibatkan reka bentuk similasi perisian untuk membuat “inverted 
pendulum” atau bandul songsang yang akan kekal tegak. Bandul tersebut bergantung 
kepada “cart” atau trolinya maka ia boleh berayun mengikut arah jam dan arah lawan 
jam. Troli tersebut seterusnya akan dapat bergerak di sepanjang satu garis lurus 
dalam arah bandul itu berayun. Kaedah dinamik untuk memandu motor ini yang 
menggerakkan troli di sepanjang trek tersebut dengan mengikut gerakan bandul, akan 
menghalang bandul daripada jatuh dari kedudukan tegaknya. Untuk mengawal 
bandul songsang,sebenarnya ianya adalah kaedah lama dalam sistem kawalan, kerana 
sistem ini pada asasnya tidak stabil. Bandul tidak akan kekal tegak tanpa adanya 
daya yang dikenakan. Sistem jenis ini juga amat sukar untuk dikawal secara manual, 
dan dengan itu ianya memerlukan penggunaan kawalan elektronik.  Dalam projek 
ini, algoritma kawalan yang digunakan adalah fuzzy logic iaitu jenis kawalan AI dan 
PID jenis kawalan klasik. Kedua-dua algortima ini akan digunakan secara digital 
dengan menggunakan software MATLAB Simulink. Akhir sekali, projek ini akan 
menunjukkan keberkesanan sistem kawalan untuk menstabilkan bandul songsang 
dengan cepat. Ianya juga akan menunjukkan kemantapan sistem kawalan daripada 
gangguan luar yang tidak dijangka. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
